
1. Nastaven predmet MEHATRONI^KI SISTEMI SO POVE]E^LENA 
STRUKTURA 

2. [ifra 4M31MHT07 

3. Studiska programa MHT 

4. Semestar (izbornost) LETEN ( zadol`itelen ) 
5. Celi na predmet  Zapoznavawe na  sistemi so pove}e~lena struktura. 

Izu~uvawe na tehniki za presmetka na pove}e~leni  
sistemi.  

6. Osposoben za  
(kompetencii)  

Kinematska i dinami~ka analiza na sistemi so 
pove}e~lena struktura. Modelirawe i simulacija na 
sistem so pove}e~lena struktura 

7. Uslov za zapi{uvawe 
na predmetot 

1. Modelirawe na mehani~ki sistemi i simulacii - polo`en 
2. Mehanizmi - polo`en 

8. Osnovna literatura 
(do 3 naslovi) 

1. Javier Garcia de Jalon, Eduardo Bayo - Kinematic and 
Dynamic Simulation of Multibody Systems, Springer 1988 
2. John F. Gardner – Simulation of Machines Using MATLAB and 
Simulink, BROOKS/COLE 2001 
2.  Predavawa od predmetniot profesor 

9. Broj na krediti: 5 

10. Vkupen raspolo`iv fond na vreme 5 ECTS h 30 saati =150 saati 

Raspredelba na raspolo`ivoto vreme   26 + 30 + 74 + 4 + 16  = 150 saati 

11.1. PTN - Teoretska nastava  26 saati 

11.2. AV - Auditorni ve`bi, konsultacii, video proekcii, stru~ni 
~asopisi, internet. 

30 saati 

11.2. SU - Samostojno u~ewe, podgotovka na materijal od 300 
stranici za testovi,  

74 saati 

11.4. TPZ - Proverka na znaewe so 2 testa 
(Sekoj student samostojno go re{ava testot do 10 pra{awa i do 
2 zada~i) 

4 saati 

11.

11.5. SZ - Samostojno re{avawe na 1 doma{na zada~a, 
  

12 saati 

Ocenuvawe 10 + 80 +10  =  100 boda

12.1. Posetenost na predavawa do 10 boda 10 boda

12.2. 2 test do 80 boda(2h40) 80 boda

12.3. 1 samostojna doma{na zada~a do 10 boda  30 boda

Ocenki: 
od 50 do 60 boda 6 ({est) 

od 61 do 70 boda 7 (sedum)

od 71 do 80 boda 8 (osum) 

od 81 do 90 boda 9 (devet)

12.

 
Studentot mora da osvoi najmalku po 
30% od predvidenite bodovi na sekoj 
od testovite. 

nad 90 boda 10 (deset)

13. Uslov za potpis i formalen ispit realizirani aktivnosti  11.5. 



Predavawa - teoretska nastava  Auditorni ve`bi  
nedela saati tema saati tema 

I. 2 
Osnovni sistemi so pove}e~lena struktura. Osnovi na modeliraweto, 
kontrola i simulacii na sistemi so pove}e~lena struktura. 2 

Voved. Zapoznavawe so MATLAB/Simulink, SimMechanics, Control Toolbox i m-file. 
Osnovni sistemi so pove}e~lena struktura. Osnovi na modeliraweto, kontrola 
i simulacii na sistemi so pove}e~lena struktura. 

II. 2 
Polo`ba i orientacija na kruto telo. Rotacioni matrici. Ojlerovi agli. 
Homogeni transformacii. 

2 
Polo`ba i orientacija na kruto telo. Rotacioni matrici. Ojlerovi agli. 
Homogeni transformacii. Re{avawe primeri. 

III. 2 
Direktna kinematika na sistemi so pove}e~lena struktura. Otvoren 
sistem. Zatvoren sistem. 2 

Direktna kinematika na sistemi so pove}e~lena struktura. Otvoren sistem. 
Zatvoren sistem. Primeri na sistemi so pove}e~lena struktura. Raboten 
prostor i rabotna okolina. Re{avawe primeri. 

IV. 2 Inverzna kinematika na sistemi so pove}e~lena struktura 2 Inverzna kinematika na sistemi so pove}e~lena struktura. Re{avawe primeri 

V. 2 
Diferencijalna kinematika. Opredeluvawe na jakobijani. Inverzni 
kinematski algoritmi. 

2 
Diferencijalna kinematika. Opredeluvawe na jakobijani. Inverzni kinematski 
algoritmi. Re{avawe primeri. 

VI. 2 Dinamika na sistemi so pove}e~lena struktura 2 Re{avawe na primeri vo MATLAB/Simulink, SimMechanics, Control Toolbox i m-file. 
VII. 2 Lagran`ovi ravenki. Wuton- Ojlerovi ravenki 2 Re{avawe na primeri vo MATLAB/Simulink, SimMechanics, Control Toolbox i m-file. 

VIII.  
Prv  test za proverka na znaeweto 

2 
Dinamika na sistemi so pove}e~lena struktura. Lagran`ovi ravenki. Wuton – 
Ojlerovi ravenki. Direktna i inverzna dinamika. Re{avawe primeri   

IX. 2 Direktna i inverzna dinamika. 2 Definirawe na traektorija. Interpolacija na kriva. Re{avawe primeri 

X. 2 
Upravuvawe na sistemi so pove}e~lena struktura. 

2 
Upravuvawe na sistemi so pove}e~lena struktura. PD Upravuvawe. Inverzno 
dinami~ko upravuvawe. Robustno upravuvawe. Adaptivno upravuvawe. Sporedba 
pome|u razli~ni vidovi na upravuvawe. 

XI. 2 
Upravuvawe na sistemi so pove}e~lena struktura vo kontaktni zada~i. 

2 
Upravuvawe na sistemi so pove}e~lena struktura vo kontaktni zada~i. 
Impedansno upravuvawe. Kontrola na sila. 

XII. 2 Kinematika na paralelni mehani~ki sistemi so slo`ena struktura. 2 Upravuvawe na sistemi so pove}e~lena so primena inteligentni algoritmi. 
XIII. 2 Brzina i zabrzuvawe na mehatroni~ki sistemi so slo`ena struktura. 2 Aktuatori i senzori 

XIV. 2 
Video prezentacija na mehatroni~ki sistemi so slo`ena struktura-
prezentacija na nekolku video snimki 

2 Re{avawe na primeri vo MATLAB/Simulink, SimMechanics, Control Toolbox i m-file. 

XV.  Vtor  test za proverka na znaeweto 2 Re{avawe na primeri vo MATLAB/Simulink, SimMechanics, Control Toolbox i m-file. 
XVI.     
XVII. popraven test   
XVIII.    
XIX.    

 26  30  

 
Zada~a 1 Re{avawe na zada~a na sistem so pove}e~lena struktura. Kinematika, dinamika i upravuvawe. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 


